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Fig. 1. Grafo secuencial. 
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Fig. 2. Descomposición en dominios de la imagen: Imagen distribuida en 4 cores. 
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Algoritmo 1.  Algoritmo de dos etapas basado en lógica fuzzy para la detección de ruido impul-
sivo en imágenes de color.  
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Algoritmo 2.  Algoritmo Fuzzy Peer Group Averaging Filter (FPGA).  
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Tabla 3. Imágenes utilizadas en las pruebas. 
20 
 
Tabla 4.  Relación de imágenes probadas en cada máquina de  pruebas. 
Tabla 5. Relación de pruebas lanzadas para cada imagen, el ruido aplicado a la imagen de 
pruebas y el algoritmo ejecutado. 
                                                        
1  Algoritmo de dos etapas basado en lógica fuzzy para la detección de ruido impulsivo en 
imágenes de color. 
2 Fuzzy Peer Group Averaging Filter . 
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Fig. 3. Autobús NASA, original (izquierda), con ruido (centro) impulsivo de ρ =0.05  y restau-
rada (derecha). PSNR 37,51. 
ρ
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Fig. 4. Motorbikes Big, original (izquierda), con ruido (centro) impulsivo del ρ =0.05  y restau-
rada (derecha). PSNR 36,30. 
Fig. 5. Gorras Big, original (izquierda), con ruido (centro) impulsivo del ρ =0.05  y restaurada 
(derecha). PSNR 39.05. 
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Fig. 6. Muestra de resultados con el PSNR. Imagen Gorras Big. 
Fig. 7. Diferencia de PSNR por tamaño de imagen. Imágenes Estatua Small, Medium y Big. 
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Fig. 8. Reducción de tiempos en función del uso de unidades de procesamiento y paralelismo. 
Imagen Gorras Small, Medium y Big. 
Fig. 9. Speedup obtenido al incrementar las unidades de procesamiento. Caravana Azul. 
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Tabla 6. Porcentaje de eficiencia de los datos obtenidos con respecto al Speedup. 
σ
σ
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Fig. 10. Autobús NASA, original (izquierda), con ruido (centro) gaussiano σ=10 e impulsivo 
del ρ=0.1 y restaurada (derecha). PSNR 26.75. 
Fig. 11. Lena, original (izquierda), con ruido (centro) gaussiano de σ=5 e impulsivo del ρ =0.05 
y restaurada (derecha). PSNR 28.63. 
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Fig. 12. Reducción de tiempo por unidades de procesamiento. Imagen Autobús NASA. 
Fig. 7. Reducción de tiempo usando el Multicore 2. Imagen Caravana Azul. 
Tabla 7. Tiempo computacional en segundos y PSNR. Caravana Azul. 4256x2832 pixels. 
Ruido Número de procesadores PSNR 
1 2 4 6 8 10 12  
σ =  5 ρ = 0 9,52 4,67 2,35 1,57 1,19 0,96 0,83 30,95 
σ = 10 ρ = 0 9,13 4,67 2,35 1,57 1,19 0,96 0,83 29,09 
σ =  5 ρ = 0.05 10,66 5,51 2,79 1,87 1,41 1,14 1,00 29,78 
σ = 10 ρ = 0.1 11,52 5,89 2,97 1,99 1,50 1,22 1,05 27,19 
σ =  0 ρ = 0.05 8,70 4,39 2,25 1,50 1,13 0,91 0,77 30,61 
σ =  0 ρ = 0.1 9,82 4,96 2,52 1,68 1,26 1,02 0,87 24,28 
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Tabla 8. Tiempo computacional en segundos y PSNR. Lenna. 512x512 pixels 
Ruido Número de procesadores PSNR 
1 2 4 6 8 10 12  
σ =  5 ρ = 0 0,278 0,138 0,074 0,050 0,039 0,032 0,029 29,87 
σ = 10 ρ = 0 0,279 0,141 0,074 0,051 0,039 0,034 0,030 28,15 
σ =  5 ρ = 0.05 0,294 0,149 0,079 0,054 0,043 0,036 0,031 28,63 
σ = 10 ρ = 0.1 0,326 0,163 0,087 0,059 0,045 0,036 0,034 2631 
σ =  0 ρ = 0.05 0,221 0,113 0,059 0,042 0,034 0,029 0,025 30,28 
σ =  0 ρ = 0.1 0,239 0,119 0,062 0,044 0,036 0,029 0,028 23,95 
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